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I. Grundlage des Berichts 

1. Hinsichtlich der Bestandteile der intemationalen Anmeldung (Ersatzblatter, die dem Anmefdeamt auf eine 
Auffordervng nach Artikel 14 hin vorgelegt warden, geften im Rahman dieses Berichts als "ursprunglich 
eingereicht" und sind ihm nicht beigefugt, weil sie keine Anderungen enthalten (Regain 70, 1 6 and 70, 1 7) ): 

in der ursprunglich eingereichten Fassung 
eingegangen am 23.07.2004 mit Schreiben vopd 20.07.2004 

Anspruche, Nr. 

1-12 eingegangen am 23.07.2004 mit Schreiben vom 20.07.2004 
Zeichnungen, Blatter 

"I/4-4M in der ursprunglich eingereichten Fassung 

2. Hinsichtlich der Sprache: Alle vorstehend genannten Bestandteile standen der Behorde in der Sprache, in der 
die Internationale Anmeldung eingereicht worden ist, zur Verfugung oder wurden In dieser eingereicht, sofem 
unter diesem Punkt nichts anderes angegeben ist 

Die Bestandteile standen der Behorde in der Sprache: zur Verfugung bzw. wurden in dieser Sprache 
eingereicht; dabei handeit es sich um: 

□ die Sprache der Ubersetzung, die fur die Zwecke der Intemationalen Recherche eingereicht worden ist 
(nach Regel 23.1 (b)). 

□ die Veroffentlichungssprache der intemationalen Anmeldung (nach Regel 48.3(b)). 

□ die Sprache der Obersetzung, die fur die Zwecke der intemationalen vorlaufigen Prufung eingereicht 
worden ist (nach Regel 55.2 undybder 55.3). 

3. Hinsichtlich der in der intemationalen Anmeldung offenbarten Nucleotid- und/oder Aminosauresequenz ist die 
intematlonale.vorlaufige Prufung auf der Gmndlage des Sequenzprotokolls durchgefOhrt worden, das: 

□ in def Intemationalen Anmeldung in schriftlicher Form enthalten ist. 

□ zusammen mrt der intemationalen Anmeldung in computerlesbarer Form eingereicht worden ist. 

□ bei der Behorde nachtraglich In schriftlicher Form eingereicht worden ist. 

□ bei der Behorde nachtraglich in computerlesbarer Fomn eingereicht worden ist. 

□ Die Erklamng, daB das nachtraglich eingereichte schriftliche Sequenzprotokoll nicht uber den 
Offenbamngsgehalt der intemationalen Anmeldung im Anmeldezeitpunkt hinausgeht. wurde vorgelegt. 

□ Die Erklarung, daB die in computerlesbarer Form erfassten Infonnationen dem schriftlichen 
Sequenzprotokoll entsprechen, wurde vorgelegt. 

4. Aufgrund der Anderungen sind folgende Unterlagen fortgefallen: 

□ Beschreibung, Seiten: 

□ Anspruche, Nr.: 

□ Zeichnungen, Blatt: 
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5. □ Dieser Bericht ist ohne Bemcksichtlgung (von einigen) der Andeajngen erstellt worden, da diese aus den 

angegebenen Grunden nach Auffassung der Behorde uber den Offenbarungsgehalt In der ursprunglich 
eingereichten Fassung hinausgehen (Regel 70.2(c)). 

(Auf Ersatzblatter, die solche Anderungen enthalten, ist unter Punkt 1 hinzuweisen; sie s'ind diesem Bericht 
beizufugen.) 

6. Etwaige zusatztiche Bemerkungen: 



V. Begrundete Feststellung nach Artikel 35(2) hlnsichtHch der Neuheit, der erfinderischen Tatigkeit und der 
gewerblichen Anwendbarkeit; Unterlagen und Erklarungen zur Stutzung dieser Feststellung 

1. Feststellung 

Neuheit (N) Ja: Anspruche 1-12 

Nein: Anspruche 

Erfinderische Tatigkeit (IS) Ja: Anspruclie 1 -1 2 

Nein: Anspruche 

Gewerbliche Anwendbarkeit (I A) Ja: Ansprijche: 1-12 

Nein: Anspruche: 

2. Unterlagen und Erklarungen: 
siehe Beiblatt 
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Zu PunktV 

Begrundete Feststellung nach Artikel 35(2) hinsichtlich der Neuheit, der 
erfinderischen Tatigkeit und der gewerblichen Anwendbarkeit; Unterlagen und 
Erklarungen zur Stutzung dieser Feststellung 

1 . Nachstliegender Stand der Technik 

US-A-5 271 292 offenbart eine Antriebseinrichtung fur einen Roboterarm 20 welcher 
ein Gehause aufweist, wobei zum Verschwenken des Gehauses urn eine Achse und 
zum Antreiben einer Pinole 22 rotativ urn eine Achse sowie linear entlang der Achse 
eine Mehrzahl von Antriebsmotoren vorgesehen sind. Die Antriebsmotoren zum 
Antreiben der Pinole 32,34 sitzen hierbei als separate Motoren am Roboterarm auf 
(vgl. Figur 8A), der Motor zum Verschwenken des Gehauses 28 ist im Basisteil des 
Roboters integriert (vgL Figur 3). 

2. Unterschiede 

Die Unterschiede zwischen dem Gegenstand des Anspmchs 1 und US-A-5 271 292 
sind die folgenden: 

Die Antriebsmotoren sind im Gehause des Roboterarms integriert eingesetzt und 
deren Motorwellen im Gehause des Roboterarms gelagert, wobei die Pinole sowie 
die Antriebsmotoren in dem gemeinsamen Gehause des Roboterarms eingesetzt 
sind und die Statoren der Antriebsmotoren in Aufnahmeoffnungen des Gehauses test 
integriert oder wiederidsbar darin eingesetzt sind. 

Da der Gegenstand des Anspruchs 1 ebenfalls nicht aus einem anderen der 
verfugbaren Stand der Technik Dokumente bekannt ist, erf uilt der Anspruch 1 daher 
die Erfordemisse des Artikels 33(2) PCT. 

3. Objektive Aufgabe 

In einer aus US-A-5 271 292 bel<annten Antriebseinrichtung mit den zuvor 
aufgefiihrten Unterschieden, losen die Unterscheidungsmerkmaie die folgende 
objektive Aufgabe: 

Schaffung einer Antriebseinrichtung fur einen Roboterarm mit anzutreibender Pinole 
von sehr kleiner Bauart und mit entsprechend hoher Leistungsdichte. 

4. Erfinderische Tatigkeit 
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5. 



6. 



Keines der vorliegenden Dokumente lehrt, die vorgenannte objektive Aufgabe 
dahlngehend zu losen, eine Antriebseinrichtung durch eine Anordnung und 
Integration aller Antriebsmotoren In den Roboterarm entsprechend dem 
kennzeichnenden Teil des Anspruchs 1 zu realisleren. 
Daher erfullt der Anspruch 1 die Erfordernisse des Artikels 33(3) PCT. 



Gewerbliche Anwendbarkeit 

Da die Antriebseinrichtung gemaB Anspruch 1 gewerblich hergestellt und benutzt 
werden kann, erfullt der Anspruch 1 die Erfordernisse des Artikels 33(4) PCT. 

Abhangige Anspruche 

Die abhangigen Anspruche 2-12 definieren Ausfuhrungsbeispiele der 

Antriebseinrichtung gemaB dem unabhSngigen Anspruch 1. 

Daher erfullen sie ebenfalls die Erfordernisse der Artikel 33(2) und 33(4) PCT. 



< 
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15 Antriebseinrichtung fur einen Roboteram 

fur einen Roboter 



20 Die vorliegende Erf indung betrifft eine Antriebseinrichtung 
fur einen Roboterarm fur einen Roboter^ welche uber 
zumindest einen Arm mit einem Hauptantrieb verfaharbar 
verbunden ist, wobei der Roboterarm ein Gehause aufvreist 
und zum Verschwenken des Gehauses urn eine Achse und' zum 

25 Antreiben einer Pinole rotativ urn eine Achse sowie linear 
entlang der Achse eine Mehrzahl iron . Antriebsrootoren 
vorgesehen sind, 

Derartige Antriebseinrichtungen sind in ^ielfaltiger Form 
30 imd Ausfuhrung auf dem Markt bekannt und erhaltllch. 
Nachteilig ist, dass diese apparativ sehr aufwendig 
axisgebildet . sind und diesen meist Antriebsmotoren zum 
Bewegen dieser Antriebseinrichtungen f(ir Roboter aufsitzen, 
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d. h. , uber diverse Kupplungselemente tniteinander verbunden 
sein.konnen und in einem separaten Gehause ausgefuhrt sind. 

Nachteilig ist femer, dass derartige Antriebseinrichtungen 
sehr aufwendig herzustellen iind insbesondere fur sehr klein 
ausgebildete Roboter, Miniroboter nicht geeignet eind. . 

AU8 der EP 0 295 306 Al ist ein Roboterartn offenbart, wobei 
einzelne Arme ndteinander verschwenkbar verbunden sind, und 
10 die einzelnen Arme fiber separate Bremseinrichtungen 
bremsbar sind. Die einzelnen Arme werden fiber separate 
einzelne Elektromotoren ineinander verschwenkt , 

Ein abnlicher Aufbau von Roboterarmen offenbart die. US 
15 5,017,083, bei velcher dem einzelnen Roboterarm ein 
Elektromotor zutn Verschwenfcen des einzelnen Roboterarmes 
aufsitzt. Die Elektromotosren sind eigenstSndig den Armen 
aufgesetzt und angetrieben. 

Ein ahnlicher Roboterarm wird in der US 5,271,292 
bescbrieben. Dort sitzen auch einzelnen separate Motoren 
einem Roboterarm auf, urn die jeweiligen Arme raiteinander 
bzw. gegeneinander zu verschwenken. 

Die US 6,287,406 Bl zeigt ein parallelogrammartiges 
Entnahmesystem ffir Glasdacher, wobei entsprechende einzelne 
Motoren jedem Arm oder Armgliedem zugeordnet sind, die 
separat antreibbar sind. ^ 

30 Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine 
Antriebseinrichtung der eingangs genannten Art zu schaffen, 
welche die genannten Nachteile beseitigt und' mit welcher 
eine Antriebseinheit, insbesondere ein Roboterarm fur 
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Roboter . jrealisiert werden kann, welche . sehr kleiii 
ausgebildet xmd universell einzusetzen ist. Femer sollen 
sehr grosse Winkel, insbesondere SchweiJcvinkel sowie eine 
sehr hohe Leistung irnd -dichten realisiert werden konnen. 

5 

Zur Losung dieser Aufgabe fuhrt, dass die Antriebsmotoren 
im Gehause des Roboterarmes integriert eingesetzt und 
Motorwellen der Antriebsmotoren im Gehause des Roboterarmes 
gelagert sind, wobei. die Pinole sowie die Antriebsmotoren 
10 in dem gemeinsamen Gehause des Roboterarmes eingesetzt 
sind, und Statoren der Antriebsmotoren in Aufnahmeof fniangen 
des Gehausee fest integriert oder wiederldsbar darin 
eingesetzt sindi 

15 Bei der vorliegenden Erfindung hat es sich als besorxders 
.vorteilhaft erwiesen, eine Mehrzahl von Antriebsmotoren 
fest in ein Gehiuse, insbesondere in den Roboterarm zu 
integrieren, um einerseits den Roboterarm zu verschwenken 
und andererseits eine Pinole rotativ anzutreiben und 

20 gleichzeitig eine lineare Hubbewegung der Pinole 
zuzulassen. 

Dabei konnen die Motorelemente bspw. fest in entsprechende 
Aufnahmeoffnung des Qehauses eingesetzt bzw. darin gelagert 
25 sein*. Insbesondere sei auch daran gedacht, dass. bspw. die 
jeweiligen Lagerungen der Motorwelle in Lager scdii Idem 
erfolgt, die im Gehause aufgenommen werden. 

Hierdurch lassen sich kostensparend die Spindelstangen bzw. 
30 die Wellen der Antriebsmotoren integriert in das Gehause 
einsetzen. Ebenfalls kann an ein und dieselbe Welle des 
Motorelementes ein Geberelement , als 
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25 
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1. Antriebseinrichtung ftac einen Roboterarm (4) fur einen 
Roboter (R) , welche iiber zumindest einen Arm (2) mit einem 
Hauptantrieb (1) verfahrbar verbunden ist, wobei der 
Roboterarm (4) ein Gehause (5) aufweist und zum 
Verschwenken des Gehauses (5) urn eine Achse (A2) und zum 
Antreiben einer Pinole (6) rotativ um eine Achse (A4) sowie 
linear entlang der Achse (A4) eine Mehrzahl von 
Antriebsmotoren (ft bis M3) vorgesehen sind, 

dadurch gekennzeichnet. 



dass die Antriebsmotoren (Mi bis Mj) im Gehiuse (5) des 
Rpboterarmes (4) integriert eingesetzt und Motorwellen der 
Antriebsmotoren (Mi bis M3) im Gehause (5) des Roboterarmes 
(4) gelagert sind, wobei die Pinole (6) sowie die 
20 Antriebsmotoren (It bis M4) in dem geraeinsamen Gehause des 
Roboterarmes eingesetzt sind, und Statoren der 
Antriebsmotoren (Mi bis. Ma) in Aufnahmeof fnungen (14.1) bis 
(14.3) des Gehauses (5) fest integriert oder wiederlosbar 
darin eingesetzt sind. 



2. Antriebseinrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Antriebsmotoren (1^ bis M3) in das 
Gehiuse (5) Integriert eingesetzt sind. 

3. Antriebseinrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Antriebsmotoren (Mi bis M3) in 
Aufnahmeof fnungen (14.1 bis 14,3) des Gehauses (5) 
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, integriert werden und wahlweise als geschrxunpfte oder 
Idsbare Verbindung ausgefuhrt sind. 

4- Antriebseinrichtung nach wenigstens eineTn der Anspruche 
1 bis 3, dadiirch gekennzeichnet, dass jedetn Antriebsmotor 
(Ml bis Ma) ein Geberelement (13), insbesondere Resolver, 
Encoder^ oder Absplutwertgeber zugeordnet iet. 

5. Antriebseinrichtiang nach wenigstens einem der Anspriiche 
1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass dem Antriebsmotor 
(Mx) ieine elektromechanisch betatigbare Bremseinrichtung . 
(12) zugeordnet ist. 

6. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass das Gehause (5), 
insbesondere der Roboterarm (4) , ura eine Achse (A2) 
verschwenJdbar mit dem Arm (2) in Verbindung steht/ wobei 
der Antriebsmotor (ffe) eine Verschwenld^ewegung des 
Roboterarmes (4) gegeniiber dem Arm (2) steuert. 

7. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Ansprfiche 
1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass nahe im Bereich des 
Antriebsmotores (Vk) jeweils . die beiden weiteren 
Antriebsmotoren (Mx und M3) angeoirdnet sind. 

8. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass uber den 
/Antriebsmotor (Mx) mittels * eines frbertragungselementes, 
insbesondere Riemenelementes (11) eine Antriebsscheibe (9) 
einer LinearfiUmmg, insbesondere Pinole (6) antreibbar 
ist. 
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9- Antriebselnrichtiing nach wenigstens einem der Anspiniche 
1 bis 8, dadurch gekennzexchnet, dass die Liniearfiihxung, 
insbesoxidere die Pinole {€) als • Gewindespindel, 
insbesondere als Kugelumlaufspindel (7) rait einer in 
5 Langsrichtung verlaufenden Mut (10) ausgebildet ist- 

10. Antriebseinrichtung nach Anspruch 8 Oder 9, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Antriebsscheibe (9) mit der Nut 
(10) in Eingriff steht und dturch rotatives Antreiben uber 

10 den Antriebsniotor (Mi) eine Drehbewegung der Pinole (6) urn 
eine Achse (A4) ermoglicht. 

11. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 10 dadurch gekennzeichnet, dass zur Durchfuhrung 

15. einer Hubbewegung eine Hubscheibe (16) uber ein 
Ubertragungselement, insbesondere Rietnenelement (11) mit 
dem Antriebsmotor (Mj) in Eingriff steht, wobei durch 
Verdrehen der Hubscheibe (16) zumindest ein Kugel element 
Oder Zapfenelement in spindelartige Ausnehmungen der Pinole 

20 (6) zur Durchfuhrung einer Httbheweguuig eingreifen. 

12. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass der Hauptantrieb (1) 
ein Antriebsmotor (M5) aufweist, der um eine Achse (As) den 

25 Arm (2) antriebt. 
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